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 要  旨 
近年，実環境での運用を前提とした自律移動ロボットの研究開発が盛んに行われ，惑星探査，
偵察・監視，探索・救助活動といった様々な用途においてその実用化が期待されている．自律移
動ロボットには，舗装道・芝・砂利道・土等の多種多様な路面状態において課せられたタスクの
達成が要求される．このような状況において，ロボットが走行路面の状態を自律的に分類するこ
とは，ロボットのより安全かつ効率的な行動計画の実現につながると期待されている． 
これまでに，カメラ等の視覚，レーザーレンジファインダ(LRF)，ロボット走行時の振動に基
づいた走行路面分類の手法が提案されている．しかし，走行路面分類の結果をロボットの行動計
画に発展させた例は数少ない．T. Saitohらは， LRFから得られる距離と反射強度値を確率的に
解析し，事前学習なしに走行路面を分類した．K. Wurmらは，振動データに基づいた数式モデル
によって，走行不可能な領域を確率的に求め，目的地までの最短経路の再計画を行った． 
一方で，後藤らは進入禁止領域や移動速度を制限すべき危険領域など，その速度の上限値が与
えられた領域のことを“速度制約領域”と定義し，速度制約領域を含む環境における自律移動ロ
ボットの行動計画を行う手法を提案した．これにより，目標地点まで準最適な軌道計画が可能と
なり，危険領域や障害物付近では移動速度を抑えたより安全な軌道計画を実現している．ここで，
環境は静的な障害物のみが存在する既知環境を仮定しており，速度制約領域とその速度制約は，
人間が事前に与えるものとしている．従って，速度制約領域が課される領域が適切か，その速度
の上限値が衝突等の危険性を低減するのに妥当な値なのかについては検証がなされていない． 
そこで本研究では，ロボット走行時に検知する振動データと LRFの反射強度値に基づき走行路
面を認識・分類し，走行路面情報に基づき速度制約領域を自動で生成する手法を提案する．ここ
で，振動データは環境に存在する路面状態（凹凸具合等）を知ることができ情報としての信頼度
が高い．しかし，それだけでは連続する点データであるため速度制約領域には適用できない問題
がある．本研究では LRFの反射強度値を単に走行路面の分類に利用するだけでなく，点データで
ある振動データを領域化することで，速度制約領域を適用する．これにより，環境に適応した速
度制約領域の生成の実現を目指す．また実機実験により，その有効性を検証する． 
 
